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PROJET 3 


Introduction du projet: 


Nous allons présenter un projet de barrière automatique qui sert a 
controler un parking pour ne pas dépasser sa capacité de stationnement. 
Les voies d'entrée et de sortie sont placés a deux endroits distincts. 
L'entrée est conditionnée par l'existance d'une place disponible(feu 
vert:acces autorisé.feu rouge:accès interdit) 

Le parking est équipé par un système de détection des véhicules entrants 
et sortants et d’un afficheur positionné à l'entrée de parking qui affiche le 
nombre de places disponibles. 


On a besoin de: 


-ouvrir et fermer acces du parking automatique. 


-conditionner l'accès du parking par l'existance d’une place 
disponible. 


-prévoir la possibilité de controler manuellement l'ouverture 


et la fermeture de la barrière a travers un bouton poussoir. 


Solution:installer à l'entrée de parking une barrière qui 
s'ouvre et se ferme à travers d'une commande manuelle ou 
automatique. 
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Organiser l'entrée de parking 
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4)Сһаіпе d'information et Chaine d'énergie: 


Consignes à propaux du système 


Informations pour 


l'utilisateur 
HSE Arduino Fils électriques 
ultrasons 
ordres 
E Contacteur du B Servomoteurs ED 
servomoteur KM1 et ME1 et ME2 
Alimentation Poulies et courroies 


KM2 Temporisateur T 
Temporisateur T 


Fils conducteurs Arduino Capteurs Alimentations Distribuer Energie 


Grafecet de point de vue de système : 


Attendre 
Présence d'un véhicule 
Lever la barrière 
Barrière levée 


Attendre le passage du véhicule 


10 seconds écoulées 


Abaissebr la barrière 
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Barrière abaissée 


GRAFFCET de point de vue opérative: 


GRAFFCET de point de vue commande: 


6)dessin d'ensemble: 
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NB:ce sont les tailles réelles du barrière automatique. 
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7)l'architecture du système: 
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8)l'organigramme du fonctionement: 
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moteur de la broche angle 


La carte Arduino ne supporte pas la langage des blocks, c'est 
pourquoi on doit convertir le code ci-dessus en la langage C. Cette 
transformation est appelée téléversement: 


Programme textuel 


// Boupie sans fin (répéter! 


f fami 
{{(digitalRead (3)) == (1))) //ötät logique haut de la broche 3 
| 
servo 2. write (90) » // orienter lè nervo 2 à 90° 
_Gelay (10) ¿// attendre 10s 
[ 
Eise // sinor 
{ 
servo_2. write (0) ; // orienter le servo 2 а 0° 
| 
Ig 
tidigitalRead (5)) == (1)))> 
і 
50rvo_4. write (90); 
_беіау (10); 
) 
Else 
| 


зегуо 4. write (0): 


Loop 


void Zen y (float seconds) | 
long endTime = millis () + seconds * 10007 
while (millis () < endTime) loop (Ui 

} 

void Loop () | 


Exemple de 


fonctionnement: 
LLL 


Les composants de notre projet: 


6 197281 | 240073 9 780201 | 379624 | 
6 | 184567 | 891234 | 1 | 234567 | 985558 | 


